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(57) Zusammenfassung: Eine Strahlanlage weist einen Zu- 
gang zum EinfGhren eines Roboterarmes auf. Im Bereich 
des Zugangs ist eine Dichteinrichtung vorgesehen, die an 
dem Roboterarm oder an der Kammerwand befestigt ist 
Die Arbeitskammer dient zum Strahlen von Werkstucken 
mittels Strahlmittel. 




Beschreibung 

[0001] Die vorliegende Erfindung betrifft eine Ar 
beitskammer fur eine Strahlanlage die mTeinem Ro 

vyerKstucks versehen ist, wobei die Arbeitek^mm^r 

aes Roboterarmes aufweist, und wobei im Bereich 
des Zugangs eine Dichteinrichtung vorgesehen st 
die zwischen Roboterarm und ' 

Stand der Technik 

EE? '2 6in ? r derarti 9 en Arbeitskammer konnen 

Sa^rZ k0 T Zi ^ 9ef0rmte Werkstucke ge- 
sfrahlt werden wobe. die Werkstiicke mit Hilfe des 

brach SEE M di r nd 3US der ^eitskammer ge! 
ftir sorgen. dass wahrend des Strahlens im Bereich 
des Zugangs kein Strahlmittel aus der Arbeitskam 

k^nn^H 6 " 8e! bes ^^ten AnwtZgen 

kann es dabei wunschenswert sein, den Roboterarm 
und damit das Werkstuck wahrend des StraW^orga^ 
ges zu bewegen. In diesem Fail muss die oTchTeln- 
nchtung e.ne Bewegbarkeit des Roboterarmes urn 
emeodermehrereAchsenermoglichen 
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Aufgabenstellung 

S?n°o 3J ES i S l dfe Auf9abe der vorliegenden Erfin- 

Art dahingehend weiterzubilden, dass eine kosten 
gunstige, d. h. konstrukth, und apparatV wenig S 
wend.ge Abdichtung zwischen Roboterarm und A^ 
bertskammer moglich ist 

[0004] Die Losung dieser Aufgabe erfolgt durch die 
Merkmale der unabhangigen Anspruche und Tnsbe! 

min2f? dad - UrC '?' daSS dfe Dichteinrichtung eTzl 
mmdest emflugeliges Schleusentor aufweist das mit 
einer Offnung fur den Roboterarm versehen S wT 
Shln f r H Ch def 0ffnun9 ein Dichtelement vorgt 
wiXlicSe S t. 2WlSChen ROb ° terami Und 
[0005] ErfindungsgemaG wird ein mit der Kammer- 
wand verbundenes Schleusentor vorgeseheTTs 
kostengunstfg herstellbar ist und das iSiglich Tm Be . 

Zr nTrTu 0ffnUn9 aP diS Robo ^™e verschiede- 
ner Herstellerangepasst werden muss. Die Dichtein- 

SunH h 9en S'l der Erfindun9 ist universe » einsetz: 
bar und besitzt keine storungsanfalligen Teile, die zu- 
sammen m,t dem Roboterarm bewegt werden muss- 
ten. Insbesondere muss die Kammerwand nicht mit 
einer speziellen Durchfuhrung fur den Roboterarm 
versehen werden. Die Abdichtung erfolgt instantan 
beim SchheBen des Schleusentores 
[0006] Vorteilhafte Ausfuhrungsformen der Erfin- 
dung s.nd in der Beschreibung. den Zeichnungen so- 
wie den Unteranspriichen beschrieben 
[0007] Nach einer ersten vorteilhaften Ausfuhrunqs- 
form weist das Schleusentor zumindest einen Schie- 



be- oder Schwenkflugel auf. Auf diese Weise ist Pin 
schnelles Offnen des Schleusentores 
umemen raschen Werkstuckwechse? zu 

[0008] Nach einer weiteren vorteilhaften AusfOh 
rungsform kann das Schleusentor mehrere fX£ 
aufwe,sen, die jeweils Ausspan.ngen besftzen ^ 
che gememsam die Offnung bilden. Bei diS^us 
fuhrungsform ist es beispielsweise mog ich d7e O?" 
nung zentra. in dem Schleusentor voSusehen Z~ 
durch d.e Manipulation des Roboterarmes b ^ d es-' 
sen Ansteuerung vereinfacht ist 
[0009] Eine konstruktiv besonders einfache Losunn 

tnL e,n ^ USmrUngSf ° m S^eben bet der de? 
Rand der Offnung des Schleusentores mit dem Dich 
telement versehen ist Bei dieser AusfunrSnqsfon^ 
kann der Roboterarm eingesetzt we^e^ne S 
an d.esem weitere Bauteile. Dichteleniente «E 

fOOlT'rr 6 befeStigt W6rden muSn 6 ^ ° d6r 
[0010] Nach einer weiteren vorteilhaften Ausfuh 
rungsform ist das Dichtelement im Wesentfchfn 
spharisch ausgebildet und besitzt JLi&££2£ 
nung fur den Roboterarm. Bei diese ^AusWhSnas" 
form kann das Dichtelement auf den RobJteran^aS" 
gezogen werden, wodurch ein di-cMende^™^ 

^"J^r™ Und Kammer!SSnach Ar?£ 
nes abgedichteten Kugellagers geschaffen ist Hfe 

b^S 1 " d l S Dichte,e ment aus elastischem Materia, 
bestehen oder aus verschleiRfestem, steifem Materi 
al wobe, .n diesem Fall im Bereich des SchSuserS 

"JS"*- ° d6r 

[0011] Nach einem weiteren AsDekt rf or crf^ 

betrifft diese eine Arbeitskammer 3 ^^ 

ge. d.e mit e.nem Roboterarm zur Manipulation Sn«J 

Arbeitskammer eine Kammerwand mit einem Zu 
gang zum Einfiihren des Roboterarmes auS w£ 
be. im Bereich des Zugangs eine elastische St^ 
nchtung vorgesehen ist, die zwischen Robotera^ 

tT d rmTeSSir Chtet ^ * " *" ^ 

taWhfcST L6S T 9 d6r einaan gs genannten Aufga- 
be ,s h,erbe. an der Kammerwand ein Vemegelungs- 
mittel vorgesehen. das eine Verriegelung zwischen 
romS'T^" 9 Und Arb eitskamme?bew?rkr 
2n vL d ' eSer AusfQh ~ngsform der Erfindung ist 
ein Vemegelungsmittel, das zwischen der am Robo- 
terarrn befestigten Dichteinrichtung und der Smmer 

Kami?" 169 ? 1 ' n ' Chtam ™«**™ sondem rd er 
Kamnierwand vorgesehen, so dass die zur Beti« 

gung des Vemegelungsmittels erforderlichen Steuer- 
organe oder Steuerleitungen nicht uber den Roboter- 
amn gefuhrt und mit diesem bewegt werden SEE 
Da die Vemegelungsmittel stationar im Bereich der 
Arbertskammer vorgesehen sind, ergibt sich ein 6 
sehr einfache Konstruktion, da die AnsteuemngTer 
dtn"ka 9 n? n9Sm e ' ebenfa " S Stat, ' 0n3r 9efuhrtwe7- 
[0014] Nach einer vorteilhaften Ausfuhrungsform 
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kann das Verriegelungsmittel durch eine Bewegung 
des Roboterarms, insbesondere ausschliefilich 
durch eine Bewegung des Roboterarms betatigbar 
sein. Hierdurch konnen separate Steuer- und Kon- 
trollmittel entfallen, was den Herstellungs- und Mon- 
tageaufwand weiter reduziert 

[0015] Nach einer weiteren Ausfuhrungsform der 
Erfindung ist das Verriegelungsmittel nach Art eines 
Bajonettverschlusses gestaltet. Ein solcher Bajonett- 
verschluss ist kostengunstig herstellbar und lasst 
sich durch einfache Drehbewegung des Roboterar- 
mes offnen bzw. schlie&en. 

[001 6] Nach einer weiteren vorteilhaften Ausbildung 
der Erfindung weist die Dichteinrichtung eine selbst- 
tragende Scheibe aus flexiblem Material auf. 
[0017] Eine solche Ausfuhrungsform besitzt den 
Vorteil, dass fur die Dichteinrtchtung keine Stutz- 
oder Haltemittel vorgesehen werden mussen. 
[0018] Fur den Fall, dass die Dichteinrichtung zur 
Erhohung der Bewegbarkeit des Roboterarms nicht 
aus selbsttragendem Material besteht, kann nach ei- 
ner weiteren Ausfuhrungsform der Erfindung zwi- 
schen einem inneren und einem auBeren Rand der 
Dichteinrichtung ein insbesondere losbares Stutzmit- 
tel vorgesehen werden, das zusammen mit dem Ro- 
boterarm bewegbar ist Ein solches Stutzmittel kann 
die Dichteinrichtung so lange abstutzen, bis diese an 
der Kammerwand verriegelt ist AnschlieSend kann 
das Stutzmittel von der Dichteinrichtung gelost wer- 
den, wodurch sich eine freie Bewegbarkeit des Robo- 
terarms ergibt Zum Entfemen des Roboterarmes 
aus der Arbeitskammer konnen die Stutzmittel dann 
wieder an der Dichteinrichtung befestigt werden. 

Ausfuhrungsbeispiel 

[0019] Nachfolgend wird die vorliegende Erfindung 
rein beispielhaft anhand vorteilhafter Ausfuhrungsfor- 
men und unter Bezugnahme auf die beigefugten 
Zetchnungen beschrieben. Es zeigen: 
[0020] Fig. 1 und Fig. 2 eine erste Ausfuhrungs- 
form einer Arbeitskammer; 

[0021] Fig. 3 und Fig. 4 eine zweite Ausfuhrungs- 
form einer Arbeitskammer; 

[0022] Fig. 5 und Fig. 6 eine dritte Ausfuhrungs- 
form einer Arbeitskammer; 

[0023] Fig. 7 und Fig. 8 vergro&erte Darstellungen 
des Bereiches VII aus Fig. 5; 

[0024] Fig. 9 und Fig. 10 eine vierte Ausfuhrungs- 
form einer Arbeitskammer; und 
[0025] Fig. 11 eine vergrdRerte Darstellung eines 
Details aus Fig. 10. 

[0026] Nachfolgend werden verschiedene Ausfuh- 
rungsformen der Erfindung anhand der beigefugten 
Figuren beschrieben, wobei fur gleiche Bauteile zur 
vereinfachten Darstellung gleiche Bezugszeichen 
verwendet werden. 

[0027] Die Fig. 1 und 2 zeigen eine erste Ausfuh- 
rungsform einer Arbeitskammer 12 fur eine Strahlan- 
lage, die mit einem Roboterarm 10 zur Manipulation 



eines zu strahlenden Werkstuckes (nicht dargestellt) 
versehen ist Die aufter an ihrer Vorderseite allseitig 
geschlossene Arbeitskammer 12 weist an ihrer Vor- 
derseite eine Kammerwand 14 auf, die einen Zugang 
zum Einfuhren des Roboterarmes 10 besitzt. Im Inne- 
ren der Arbeitskammer 12 ist eine (nicht dargestellte) 
Strahleinrichtung vorgesehen, die Strahlmittel in ei- 
nem Strahikegel S auf einen Arbeitsbereich A inner- 
halb der Arbeitskammer schleudert. 
[0028] Um den Roboterarm 10 mit dem daran be- 
findlichen Werkstuck in die Arbeitskammer hinein- 
und aus der Arbeitskammer herausbewegen zu kon- 
nen und gleichzeitig eine abgedichtete Bewegung 
des Roboterarmes 10 innerhalb der Arbeitskammer 
12 zu ermoglichen, ist bei dieser Ausfuhrungsform 
ein Schleusentor vorgesehen, das zwei Schiebeflu- 
gel 20, 30 aufweist, die jeweils von einem Stellzylin- 
der 22, 32 entlang der Richtung der Doppelpfeile be- 
wegt werden konnen (Fig. 1). Die beiden Flugel 20, 
30 des Schleusentores bilden im geschlossenen Zu- 
stand in Draufsicht etwa ein Quadrat und besitzen in 
der Mitte ihres nach innen gerichteten Randes jeweils 
eine halbkreisfdrmige Aussparung 24A, 24B, die im 
geschlossenen Zustand der Flugel 20, 30 eine kreis- 
formige Offnung 24 fur den Durchtritt des Roboterar- 
mes 10 ergibt Hierbei ist der Randbereich der Off- 
nung des Schleusentores mit einem elastischen 
Dichtelement 26 versehen, das zwischen Roboter- 
arm und Schleusentor abdichtet 
[0029] Bei der in den Fig. 1 und 2 dargestellten Aus- 
fuhrungsform einer Arbeitskammer werden vor Be- 
ginn des Strahlvorganges die beiden Flugel 20 und 
30 des Schleusentores mit Hilfe der Stellzylinder 22, 
32 geoffnet, was der in Fig. 1 strichpunktiert darge- 
stellten Stellung entspricht Anschlie&end wird der 
Roboterarm 1 0 mit seinem vorderen Ende und dem 
daran befindtichen Werkstuck in das Innere der Ar- 
beitskammer 12 eingefahren und in eine mittige Po- 
sition gebracht, wie sie in Fig. 2 dargestellt ist. An- 
schlieftend werden die beiden Flugel 20, 30 ge- 
schlossen, so dass das Dichtelement 26 am Aufien- 
umfang des Roboterarmes 10 dichtend anliegt. 
[0030] Wahrend des sich anschlte&enden Strahl- 
vorganges kann der Roboterarm 10 in Richtung des 
Doppelpfeiles in Fig. 2, d. h. entlang seiner Langs- 
achse X hin- und herbewegt werden, um das Werk- 
stuck innerhalb des Strahlkegels S zu verschieben. 
Gleichzeitig kann das Werkstuck um die Mittelachse 
X des Roboterarmes entlang des dargestellten Dop- 
pelpfeiles gedreht werden, um ein gleichmaftiges 
Strahlen zu bewirken. Das Drehen des Werkstuckes 
erfolgt hierbei mit Hilfe einer Drehvorrichtung 11, die 
am vorderen Ende des Roboterarmes 10 angeordnet 
ist. 

[0031] Bei der in den Fig. 3 und 4 dargestellten Aus- 
fuhrungsform einer Arbeitskammer ist das Schleu- 
sentor durch zwei Schwenkflugel 40, 60 gebildet, die 
im geschlossenen Zustand einen Ring mit einem In- 
nenumfang und einem Aufienumfang bilden, wobei 
der kreisformige Innenumfang eine Offnung 44 defi- 



mert, durch die der Roboterarm 10 in die Arbeitskam- 
mer gelangen kann. Die beiden Schwenkfliigel 40 
und 60 sind jeweils an ihrem oberen Ende urn eine 
honzontale Schwenkachse 41, 61 schwenkbar und 
werden von jeweils einem Stellzylinder 42, 62 ver- 
schwenkt Im geoffheten Zustand befinden sich die 
be.den Flugel 40, 60 in der in Fig. 3 strichpunktiert 
dargestellten Stellung, in der der Roboterarm 10 zu- 
sammen mit dem daran befindlichen Werkstuck ent- 
lang der Mittelachse X durch den geoffheten Zugang 
^oi^ e '- t !. kammer 12 ein 9 efa hren werden kann. 
[0032] Bei dieser Ausfuhrungsform ist als Dichtele- 
ment zwischen Roboterarm und Schleusentor bzw 
Kammerwand 14 ein spharisches Dichtelement 50 
vorgesehen, das eine mittige Durchlassc-ffnung fur 
den Roboterarm 10 aufweist, d. h. das Dichtelement 
50 .st auf der. Roboterarm 10 aufgezogen. Das Dich- 
telement 50 kann aus Gummi oder Kunststoff beste- 
nen und ermdglicht eine Verschwenkung des Robo- 
terarms 10 innemalb der Arbeitskammer 12 nach Art 
akw- ^ u 9 el 9 elenke s. wobei stets eine vollstandige 
Abdichtung der Arbeitskammer gewahrteistet ist 
Hierdurch kann das am vorderen Ende des Roboter- 
arms 10 befindliche Werkstuck nicht nur mit Hilfe des 
Drehantriebs 11 urn die Achse X rotiert werden son- 
dem es ist auch eine Bewegung urn den Mittelpunkt 
des Dichtelementes 50 entlang des dargestellten 
Doppelpfe.les moglich, urn das Werkstuck innerhalb 
des Strahlkegels S zu bewegen. 
[0033] Die Fig. 5 bis 8 zeigen eine dritte Ausfuh- 
rungsform der Erfindung, bei der im Bereich des Zu- 
gangs in der Kammerwand 14 eine elastische Dicht- 
einnchtung zwischen Roboterarm und Kammerwand 
vorgesehen ist, die an dem Roboterarm befestigbar 

[0034] Bei dieser dritten Ausfuhrungsform ist an 
dem Roboterarm 10 eine elastische Gummischeibe 
70 angeordnet, die selbsttragend ist. Die Gum- 
mischeibe 70 hat einen kreisrunden Umfang und ist 
dichtend auf den Roboterarm 10 aufgezogen der 
sich zusammen mit der Gummischeibe 70 bewegt 
[0035] In der Kammerwand 14 ist eine dem AuBen- 
umfang der Gummischeibe 70 entsprechende Ring- 
aufnahme 72 vorgesehen. in welche die Gum- 
mischeibe 70 passend eingesetzt werden kann. Ver- 
teilt uber den AuBenumfang der Ringaufhahme 72 
sind mehrere, beim dargestellten Ausfuhrungsbei- 
spiel vier Verriegelungsmittel vorgesehen, urn die 
Gummischeibe 70 in der Ringaufnahme 72 an der 
Kammerwand 14 zu verriegeln. Zu diesem Zweck 
sind an der Gummischeibe 70 radial uber den AuBen- 
umfang der Gummischeibe 70 vorstehende Bolzen 
74 vorgesehen, die mit Aufnahmeschlitzen 76 
(Fig. 8) zusammenwirken, die an Ringaufhahme 72 
vorgesehen sind. Wie Fig. 8 zeigt, sind die Aufnah- 
meschlitze 76 nach Art eines Bajonettverschlusses 
gestaltet, so dass die Gummischeibe 70 durch Ein- 
fuhren der Bolzen 74 in die Aufnahmeschlitze 76 und 
durch Verdrehen der Gummischeibe 70 entgegen 
dem Uhrzeigersinn (Fig. 1) an der Ringaufnahme 72 



DE 102 30 396 A1 2004.01.15 



verriegelt werden konnen. Die Verriegelungsbewe- 
gung kann h.erbei alleine durch entsprechendes Be 
wegen des Roboterarmes 10 durchgefuhrt werden" 
d. h. die Gummischeibe 70 wird mit ihrem Bolzen 74 
so an die Kammerwand 14 angestellt, dass die Bol- 
zen 74 in die Aufnahmeschlitze 76 eingreifen und in 
diesen verriegeln. Zusatzlich kann ein federbelastT 
ter Spermegel oder dergleichen vorgesehen sein urn 
ein versehentliches Losen der Bolzen 74 aus den 
Aufnahmeschlitzen 76 zu verhindern 
[0036] Da die Gummischeibe 70 insgesamt flexibel 
ausgebildet ist, kann der in die Kamme%Cfah rene 
Roboterarm 10 auch verkippt werden, wenn d"e 
Gummische.be 70 an der Kammerwand 14 verriegelt 

[0037] Zum Entfernen des Werkstiickes aus der Ar- 
beitskammer 12 wird der Roboterarm 10 urn die Ach- 
se X (in , Fig. 6) etwas im Uhrzeigersinn verschwenkt 
bis der (nicht dargestellte) federbelastete SpernTegei 
uberwunden ist und die Bolzen 74 aus den Aufhah 
meschlitzen 76 freikommen. AnschlieBend kann de^ 
Roboterarm 10 zuriickgezogen werden, wodurch 
sich die Gumm,scheibe 70 von der Kammerwand 14 
lost (vgl. gestnchelte Darstellung in Fig 6) 
[0038] Die Fig. 9 bis 11 zeigen eine v'ierte Ausfuh- 
rungsform emer Arbeitskammer. bei der die Dichtein- 
nchtung zwischen Roboterarm 10 und Arbeitskam 
mer 12 an dem Roboterarm 10 befestigt ist 
[0039] Bei dieser Ausfuhrungsform ist als Dichtein- 
nchtung ein kre.sformiger Faltenbalg 80 vorgesehen 
der am AuBenumfang des Roboterarmes 10 befestiat 
-st Der Faltenbalg 80 ist hochflexibel und dahS nlch 

Ss S 80 ra a 9 n e H d ^ Verrie9e,n des Fal ^- 

ges 80 an der Kammerwand 14 eine ausreichende 
Abstutzung vorzusehen. sind zwischen dem Innen- 
umfang und dem AuBenumfang des Faltenbalqes 
losbare Stutzmittel in Form von drei gleichmaBig Ober 
den Umfang verteilten Stutzhebeln 82 vorgesehen 
die mrttels Stellzylindem 84 urn Schwenkachsen 86 
verschwenkt werden konnen, die tangential zum Au- 
Benumfang des Roboterarmes 10 veriaufen 
[0040] Wie Fig. 11 zeigt, konnen die Stiitzhebel 82 
von der gestnchelt dargestellten. zuruckgezogenen 
Position in eine vorgeschwenkte Position ver- 
schwenkt werden, in der der AuBenumfang des Fal- 
tenbalges 80 zwischen den Enden der Stiitzhebel 82 
aufgespannt ist. An den Enden jedes Stutzelementes 
82 befindet s.ch eine federbelastete, selbsttatige 
Klemme 88. die mit einem am AuBenumfang des Fal- 
tenbalges 80 vorgesehenen Kugelzapfen 89 zusam- 
menwirkt. 

[0041] Die in der Kammerwand 14 als Zugang fur 
den Roboterarm 10 vorgesehene Kreisoffnung ist 
von emer nngformigen Aufnahme 100 begrenzt in 
die der Faltenbalg mit seinem AuBenumfang pas- 
send eingesetzt werden kann. Ober den AuBenum- 
fang der Ringaufnahme 100 verteilt sind mehrere 
beim dargestellten Ausfuhrungsbeispiel vier pneu- 
matisch betatigbare Vemegelungselemente 102 (vgl 
Fig. 9) in Form von pneumatisch betatigbaren Sperr- 
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bolzen vorgesehen, mit denen der Faltenbalg 80 an 
der Kammerwand 14 verriegelt werden kann. 
[0042] Bei der oben beschriebenen vierten Ausfuh- 
rungsform wird ein am vorderen Ende des Roboterar- 
mes 10 befestigtes Werkstuck in die Arbeitskammer 
12 eingefahren, wobei sich der Faltenbalg 80 in der 
in Fig. 10 dargestellten Position befindet. In dieser 
Position sind die Klemmen 88 mit den Kugelzapfen 
89 verriegelt und die Stutzhebel 82 befinden sich in 
der ausgefahrenen Position, so dass der Faltenbalg 
80 zwischen den Stutzhebeln 82 aufgespannt ist und 
zusammen mit dem Roboterarm 10 gegen die Ring- 
aufnahme 100 angestellt werden kann. Nachdem 
sich der Faltenbalg 80 in der in den Figuren darge- 
stellten Lage befindet, werden die Verriegelungsele- 
mente 102 aktiviert, wodurch der Faltenbalg 80 mit 
seinem Au&enumfang an der Kammerwand 14 fixiert 
ist Hierauf werden die Stellzylinder 84 betatigt, so 
dass die Klemmen 88 von den Kugelzapfen 89 frei- 
kommen (vgl. strichpunktierte Darstellung in Fig. 10). 
Hieraufhin kann der Roboterarm 10 sowohl in Rich- 
tung der Achse X bewegt, wie auch um die Achse Y 
und um eine vertikale Schwenkachse beliebig ver- 
schwenkt werden. Gleichzeitig ist eine Rotation um 
die Achse X mit Hilfe der Dreheinrichtung 11 moglich. 
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60 
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62 
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70 
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72 
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74 


Bolzen 


76 
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80 
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88 
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A 
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S 
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Patentanspruche 

1. Arbeitskammer fur eine Strahlanlage, die mit 
einem Roboteramn (10) zur Manipulation eines zu 
strahlenden Werkstucks versehen ist, miteiner Kam- 
merwand (14), die einen Zugang zum Einfuhren des 
Roboterarmes (10) aufweist, wobei im Bereich des 
Zugangs eine Dichteinrichtung vorgesehen ist, die 
zwischen Roboteramn und Kammerwand (14) ab- 
dichtet, dadurch gekennzeichnet, dass die Dicht- 
einrichtung ein zumindest einflugeliges Schleusentor 
(20, 30; 40, 60) aufweist, das mit einer Offnung (24, 
44) fur den Roboterarm (10) versehen ist, wobei im 
Bereich der Offnung (24, 44) ein Dichtelement (26, 
50) vorgesehen ist, das zwischen Roboterarm (10) 
und Kammerwand (14) abdichtet. 

2. Arbeitskammer nach Anspruch 1 , dadurch ge- 
kennzeichnet, dass das Schleusentor zumindest ei- 
nen Schiebe- (20, 30) oder Schwenkflugel (40, 60) 
aufweist. 
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3. Arbeitskammer nach Anspruch 1, dadurch qe- 
ST™ C *» et ' dass das Sch, eusentor mehrere Flugel 
SJ* ?' aufweist - die J'eweiis Aussparungen 
SfcJSiZ* aUfWeiSen ' We,Che ^-einsam die 



Offhung bilden. 

4. Arbeitskammer nach Anspruch 1, dadurch ge- 
kennzeichnet, dass der Rand der Offnung (24) des 
Schleusentores mit dem Dichtelement (26) versehen 

5. Arbeitskammer nach Anspruch 1, dadurch ge- 
kennzeichnet, dass das Dichtelement ein im Wesent- 
lichen spharisches Element (50) aufweist, das mit ei- 
ner Durchlassofmung fur den Roboterarm (10) verse- 
hen ist. 



6. Arbeitskammer fur eine Strahlanlage, die mit 
einem Roboterarm (10) zur Manipulation eines zu 
strahlenden Werkstiicks versehen ist, mit einer Kam- 
merwand (14), die einen Zugang zum Einfuhren des 
Roboterarmes (10) aufweist. wobei im Bereich des 
Zugangs eine elastische Dichteinrichtung (70 80) 
vorgesehen ist, die zwischen Roboterarm (10) und 
Kammerwand (14) abdichtet, wobei die Dichteinrich- 
ferng (70, 80) an dem Roboterarm (10) befestigbar ist 

d ^ Ur ? h w 9ekennZeichnet dass an der Kammerwand 
(14) em Vemegelungsmittel (72. 76; 102) vorgesehen 
ffv e,ne Verrie 9e!ung zwischen Dichteinrichtung 
(70, 80) und Arbeitskammer (12) bewirkt. 

7. Arbeitskammer nach Anspruch 6, dadurch ge- 
kennzeichnet, dass das Vemegelungsmittel (102) 
durch eine Bewegung des Roboterarmes (10) beta- 
tigbarist 

8. Arbeitskammer nach Anspruch 7, dadurch ge- 
kennzeichnet. dass das Vemegelungsmittel (76) 
nach Art eines Bajonettverschlusses gestaltet ist. 

9. Arbeitskammer nach Anspruch 7, dadurch ge- 
kennzeichnet. dass die Dichteinrichtung eine selbst- 
tragende Scheibe (70) aus flexiblem Material auf- 
weist. 

10. Arbeitskammer nach Anspruch 7. dadurch 
gekennzeichnet, dass zwischen einem inneren und 
einem auSeren Rand der Dichteinrichtung (80) ein 
insbesondere losbares Stutzmittel (82. 88) vorgese- 
hen ist. das zusammen mit dem Roboterarm (10) be- 
wegbar ist. 

11. Arbeitskammer nach Anspruch 10, dadurch 
gekennzeichnet. dass das Stutzmittel zumindest ei- 
nen Schwenkhebel (82) umfasst. 

12. Arbeitskammer nach Anspruch 7, dadurch 
gekennzeichnet, dass die Dichteinrichtung nach Art 
eines Faltenbalges (80) gestaltet ist. 

Es folgen 4 Blatt Zeichnungen 
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Anhangende Zeichnungen 
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